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考えれば、関接は７の自由度をもつ（すなわち肩関接は 3、肘関節は 1、尺骨は 1、手首は
2方向に動くことができる）。体肢全体を考えると 100以上の自由度がある。それゆえこう
した「複雑な動作の要素一つ一つに注意を向け、個別に制御するとしたら、莫大な注意を




























































































































     











































































な自由度の問題」という」(工藤訳, 2003, p. 310) 
4 ここで挙げられているベルンシュタイン問題が、人工知能におけるフレーム問題と本質的に類似してい
ることには多くの人が気づくであろう。 
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